






















研究成果の概要（和文）：パーソナル EV 知能化のための JAUS コンポーネントの製作とそ
の実装を行った．2010 年度から 2012 年度までの間に行った研究は,主に JAUS を用いた
ローカルコンポーネントの開発および実験，既存のセンサを JAUS コンポーネントとして
扱うことができるJAUS Protocol Converterの開発とJAUSシステムの統合に関する研究
および実験を行った。その JAUS 準拠 EV コンポーネントの実証実験およびデモンストレ
ーションの場として，（１）米国で開催された IGVC 大会、（２）日本で開催されたつくば
チャレンジへの参加出場、（３）第 25 回国際計量計測展のアカデミックプラザに出展し、
JAUS Protocol Converter の試作モデルの展示を行った。 
 
研究成果の概要（英文）：In this research, we develop a JAUS component for intelligent 
personal electric vehicle. Based on JAUS Reference Architecture AS5669A，AS5684，
AS5710，AS6009, we carried out various types of JAUS components are developed during 
the period from 2010 to 2012. In order to build JAUS component rapidly, we develop 
general purpose JAUS protocol converter for existing conventional mobile robot sensor 
units. To evaluate effectiveness of the developed JAUS component, we demonstrate at (1) 
IGVC (Intelligent ground vehicle competition) 2010, 2011, 2012 in the U.S.A. and (2) 
Tsukuba Challenge 2010, 2011, 2012 in Japan and (3) Intermeasure 2012 in Japan. 
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(1)JAUS 準拠 EV コントローラの開発 































出場チーム 56 チーム中，JAUS チャレンジ部
門で優勝、ナビゲージョンチャレンジ部門で
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